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© Verfahren und Vorrlchtung zur Oberwachung eines Sensors. 



® Mit der vorliegenden Erfindung wird ein Verfah- 
ren bzw. eine Vorrichtung mit einer Schaltungsan- 
ordnung vorgestellt, die es ermoglichen, den Luft- 
spalt (S) zwischen einem Sensor (1) und einem 
bewegten Teil (2) mit Hiffe eines einfachen Schal- 
tungsaufbaus zu erfassen. Das Verfahren und die 
Schaltungsanordnung eroffnen dem Anwender die 
Moglichkeit, die VergrSBerung bzw. Verkleinerung 
eines Luftspaltes (S) zu erkennen, bevor die Informa- 
tion abreifit, was in sicherheitsrelevanten Systemen, 
wie beispielsweise einem AB-Systems, von entschei- 
dender Bedeutung sein kann. DarOber hinaus ist es 
mit der erfindungsgemaBen Schaltungsanordnung 
moglich, die Frequenz des bewegten Teiles (2) auf- 
zunehmen und einen eventuellen KurzschluB im 
Sensor (1) festzustellen. 
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Die vorliegende Erfindung befaflt sich gemaB 
des Oberb griffs des Anspruchs 1 und 13 mit 
einem Verfahren und einer Vorrichtung zur Oberwa- 
chung eines Sensors, insbesondere eines Sensors, 
der sich in einem bestimmten Abstand zu einem 
sich periodisch bewegenden Teil befindet wobei 
der Abstand gemessen und elektronisch ausgewer- 
tet wird. 

In Fahrzeugen, sei es ein Kraftfahrzeug auf der 
StraBe oder ein Schienenfahrzeug, ist es heutzuta- 
ge Ublich, Drehzahlinformationen mit einem Sensor 
von einem sich drehenden oder bewegten Teil 
aufzunehmen oder abzutasten. Dabei ist der Sen- 
sors meist in geringem konstanten Abstand zum 
Informationsgeber angebracht. Die Konstanz des 
Abstandes wird jedoch in den meisten Fallen durch 
Vibrationen u.a. EinflUsse am Fahrzeug empfindlich 
gestort, so daB die Aufnahme eines einwandfreien 
Signals nicht stets gewShrleistet ist. 

Bei einem induktiven Drehzahlsensor, z.B., 
zum Erfassen der Radgeschwindigkeiten in einem 
Antiblockiersystem, hangt die Zuverlassigkeit der 
Drehzahlinformation wesentlich vom Abstand 
(Luftspalt) des Sensors von dem die induzierte 
Spannung erzeugenden rotierenden Polrad ab. 

Der Sensorabstand stellt daher in sicherheitsre- 
levanten Systemen, wie ABS, eine kritische GroBe 
dar, deren Oberwachung auf unzulaBig hohe Werte 
notwendig ist. 

Eine derartige Schaltungsanordnung ist aus der 
Druckschrift GB 2 240 848 A bekannt, die ein 
System beschreibt, daB zur Aufnahme von Fehlern 
bei Geschwindigkeits-Sensoren dient, die nach der 
Induktionsmethode arbeiten und zwischen Sensor 
und einer rotierenden Zahnscheibe einen gewissen 
Luftspalt aufweisen. 

Die GroBe des Luftspaltes ist bei solchen Mes- 
sungen entscheidend fOr die Genaugkeit der Mes- 
sung insgesamt, wie bereits weiter oben erwahnt 
wurde. 

Im Stand der Technik sind weiterhin Verfahren 
bekannt, die die Schwierigkeiten bei einer Luftspalt- 
Snderung wahrend des Betriebes softwaremaBig zu 
losen versuchen. Diese Verfahren sind jedoch nicht 
sehr zuverlSBig. Sie haben vor alien Dingen den 
entscheidenden Nachteil, daB sie einen zu groBen 
Luftspalt erst erkennen, wenn die Drehzahlinforma- 
tion aufgrund des zu groBen Abstandes aussetzt. 

Die Losungsansatze, die hardwareseitig unter- 
nommen wurden, haben den Nachteil, daB sie tech- 
nisch zu aufwendig und daher verhaltnismaBig 
storanttllig sind. Ferner sind bei derartigem hard- 
wareseitigen technischen Aufwand die Herstel- 
lungskosten so groB, daB sie okonomisch nicht zu 
vertreten sind. 

Daher ist es Aufgabe der vorliegenden Erfin- 
dung, ein Verfahren und eine Vorrichtung bereitzu- 
stellen, die mit geringem technischen Aufwand eine 



betriebssichere Ub rwachung eines Sensors zur 
Erfassung von Drehzahlinformationen gewMhrl istet 
und kostengUnstig in der Herstellung ist. 

Diese Aufgabe wird mit den Merkmalen der 
s unabhangigen HauptansprQche gelost. 

GemSB des Oberbegriffs des Anspruchs 1 ist 
hierzu ein ortsfester Sensor, der sich in einem 
bestimmten Abstand (S) zu einem beweglichen Teil 
befindet und ein periodisches Signal abgibt, daB 
w der Bewegung des beweglichen Teils und dem 
Abstand (S) proportional ist, notwendig und zeich- 
net sich dadurch aus, daB der vom Sensor erzeug- 
ten Wechselspannung (U E ) eine Gleichspannung 
(U G ) Uberlagert wird, deren zeitliche Distanz (d) 
is zwischen den Schnittpunkten (A,B) der ansteigen- 
den und abfallenden Flanke der Wechselspannung 
(U E ) und der Gleichspannung (U G ) ein MaB fUr den 
Abstand (S) bei bekannter Frequenz ist. 

Dieses Verfahren kann mit einer Vorrichtung 
20 bzw. einer Schaltungsanordnung zum Kontrollieren 
eines ortsfesten Sensors durchgefUhrt werden, bei 
der das Sensor-Signal einem TiefpaBfilter und ei- 
nem nachgeschalteten Komparator zugefOhrt wird 
und aufgrund eines Spannungsteilers und des Sen- 
25 sorwiderstandes ein Gleichanteil (U G ) gebildet wird, 
der dem Sensor-Signal (U E ) Uberlagert ist. 

Die Funktionsweise dieser Schaltungsanord- 
nung ist wie folgt: 

Die von einem rotierenden Polrad in einem indukti- 
30 ven Drehzahlgeber induzierte Wechselspannung 
(U E ) wird an den Eingang einer Drehzahlerfas- 
sungsschaltung gelegt und mittels eines Kompara- 
tors in ein Rechteckssignal umgewandelt. Dabei 
wird dieser Wechselspannung der Gleichanteil (U G ) 
35 Uberlagert, der sich aufgrund des Spannungsteilers 
einstellt. Das Eingangssignal, also das Sensor-Si- 
gnal (U E ) gelangt Uber einen TiefpaBfilter an den 
Eingang eines Komparators und muB dort minde- 
stens den Uberlagerten Gleichanteil Uberwinden, 
40 urn ein Schalten des Komparators auszulosen. Da 
die Amplitude des Einganssignals bei konstanter 
Raddrehzahl mit zunehmenden Sensorabstand ab- 
nimmt, nimmt auch das sog. Tastverhaltnis des 
sensorfrequenten Rechtecksignals ab, unter der 
45 Voraussetzung, daB die Frequenz konstant bleibt. 

Nimmt der Luftspalt nun weiter zu und sinkt die 
Sensorspannung unter den Gleichspannungsanteil 
ab, so wird das Tastverhaltnis zu Null und das 
Komparatorsignal verschwindet. Durch Auswertung 
50 des Tastverhaltnisses mittels einer nachgeschalte- 
ten Auswertelektronik kann nun in Verbindung mit 
der Drehzahlinformation, z.B. durch Verarbeitung in 
einem Mikrorechner, auf den vorhandenen Luftspalt 
geschlossen werden, lange bevor das Drehzahlsi- 
55 gnal aussetzt. 

Oftmals ist es auch wUnschenswert, einen 
KurzschluB des Sensoreingangs bzw. inen Win- 
dungsschluB des Drehzahlsensors zu erkennen. 
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Auch diese Forderung wird durch die erfindungsge- 
maBe Schaltung gelost, da bei Stillstand des Polra- 
des die Komparatoreingange durch die Oberlagerte 
Gleichspannung in negativer Richtung vorgespannt 
werden und somit am Ausgang des (Comparators 
erne logische "Null" anliegt. Wird nun der Sensor 
kurzgeschlossen, wird die Oberlagerte Qleichspan- 
nung ebenfalls zu Null und der nicht invertierende 
Eingang des Komparators wird Ober einen hochoh- 
migen Widerstand Uber den invertierenden Eingang 
des Komparators angehoben. Damit erscheint am 
Ausgang eine logische "Eins", so da8 der Kurz- 
schlufi hardwaremaBig angezeigt wird. 

Besonders vorteilhaft bei dieser erfindungsge- 
maBen Methode ist es. daB sie nicht nur auf induk- 
tive MeBprinzipien beschrankt ist. sondern ebenso 
optische oder kapazitive MeBprinzipien verwendet 
werden konnen. Diese Tatsache ist darauf zurOck- 
zufuhren, daB der Ausgang des Sensors ein perio- 
d.sches Signal abgibt, dem eine Gleichspannungs- 
komponente Oberlagert wird. Die GrSBe der Oberla- 
gerten Qleichspannung (U G ) ist vorteilhafterweise 
so wahlen, daB auch bei grQBeren Abstanden (S) 
die D.stanz (d) zwischen den Schnittpunkten (A,B) 
genau gemessen bzw. ausgewertet werden kann 

In vorteilhafter Weise wirkt sich auch aus, daB 
bei KurzschluB des Sensors die Oberlagerte Gleich- 
spannung (U G ) zu Null wird und der nichtinvertie- 
rende E.ngang des Komparators durch einen hoch- 
ohmigen Widerstand doer den invertierenden Ein- 
gang des Komparators angehoben wird. 

Vorteilhaft wirkt sich erfindungsgemaB auch der 
Einsatz eines vergleichsweise kostengOnstfgen 
Komparators aus, dessen Ausgangssignale Recht- 
ecksignale sind, die in relativ einfacher Weise von 
einer nachgeschalteten Auswertelektronik, die ei- 
nen Mikroprozessor beinhaltet. ausgewertet werden 
konnen. Mit dem rechteckigen Ausgangssignalen 
des Komparators kann auch in vorteilhafter Weise 
und auf einfachem Wege die Frequenz des am 
Sensor vorbeibewegten Teils und damit die Ge- 
schwindigkeit desselben bestimmt werden. 

Das erfindungsgemaBe Verfahren zeichnet sich 
eben dadurch aus. daB eine VergroBerung des 
Abstandes zwischen dem Sensor und den beweg- 
ten Teilen bereits erkannt wird. lange bevor die 
Drehzahlinformation abreiBt. 

Daher werden u.a. die Herstellungskosten vor- 
teilhaft beinfluBt, da kein zusatzlicher hardwareseiti- 
ger Aufwand erforderlich ist. Insbesondere zeichnet 
sich die erfindungsgemaBe Schaltungsanordnung 
dadurch aus. daB sie sowohl zur Oberwachung des 
Sensors als auch zur Drehzahlerfassung ohne Er- 
weiterung des technischen Aufwands genutzt wer- 
den kann. 

Besonders gOnstig wirkt sich der Umstand auf 
die vorliegende Erfindung aus. daB bei Stillstand 
des bewegten Teiles der statische Pegel am Aus- 



gang des Komparators zur Erkennung eines Sen- 
sorwmdungsschlusses genutzt wird. 

Im nun Folgenden wird die vorli gende Erfin- 
dung anhand von Zeichnungen naher erlautert Es 
5 zeigt 

Rg.1 eine erfindungsgemaBe Schaltungs- 
anordnung zur Erfassung der Fre- 
quenz eines Sensor-Signals (U E ); 
Fig-2a eine mechanische Anordnung des 
10 Sensors (1) und eines bewegten Tei- 

les (2) mit Signalelementen (10); 
Fig.2b eine mechanische Anordnung des 
Sensors (1) und eines Rades als be- 
wegtes Tell (2) auf dessen Umfang 
5 s,ch Signalelemente (10) befinden- 

Fig.3a Spannungs-Zeitdiagramme, die den 
Zusamnmenhang zwischen primaren 
Sensors-Signal (U E ) und sekundaren 
Rechteck-Signal darstellen. filr einen 
20 kleinen Luftspalt, 

Fig.3b Spannungs-Zeitdiagramme, wie in 

Fig.3a, fOr einen groBen Luftspalt. 
In der Hg.1 wird die erfindungsgemaBe prinzi- 
pielle Schaltungsanordnung gezeigt. Der allgemei- 
25 ne elektrische Sensor 1 liegt mit seinen beiden 
AbschlOssen mit dem Sensor-Signal (U E ) an den 
Klemmen a und b, die jeweils mit zwei Widerstan- 
den 4,8 und 5.9 entsprechend verbunden sind. Die 
Widerstande 8 und 9 stellen zusammen mit dem 
so Sensorwiderstand 1 einen Spannungsteiler dar auf- 
grund dessen sich der Oberlagerte Gleichspan- 
nungsanteil (U G ) bildet. wenn am Widerstand 8 eine 
entsprechende positive Gleichspannung angelegt 
w,rd. Die Widerstande 4 und 5 bilden zusammen 
as mit dem Kondensator 6 ein TiefpaBfilter. urn hoher- 
frequente Storsignale zu bedampfen. De r mit 
Klemme b verbundene Widerstand 9 liegt mit sei- 
nem anderen Pol an Masse. Der Kondensator 6 ist 
den beiden Eingansklemmen. d.h., den invertieren- 
40 den und nichtinvertierenden Klemmen parallel ge- 
schaltet. Am nicht invertierenden Eingang des 
Komparators 7 liegt ein hochohmiger Widerstand 
11, der mit seinem anderen Pol an einer geeigne- 
ten positiven Gleichspannung liegt. Der hochohmi- 
45 ge Widerstand 11 bewirkt ein Anheben des nicht 
invertierenden Eingangs des Komparators 7 gegen- 
Ober dem invertierenden Eingang. wenn beispiels- 
we.se der Sensor 1 kurzgeschlossen ist, so daB 
zwischen den AnschluBklemmen a und b kein 
so Spannungsabfall auftritt. Damit erscheint am Aus- 
gang des Komparators 7 eine logische "Eins" Mit 
Hilfe dieses statischen Pegels am Ausgang des 
Komparators 7 ISBt sich unabhangig vom Bewe- 
gungszustand des im Normalbetrieb bewegten Tei- 
55 les 2 so mOhelos ein S nsorwindungsschluB fest- 
stellen. der mit Hilfe der Signalverarbeitungsein- 
richtung 12 angezeigt wird. Die Signalverarbei- 
tungseinrichtung besteht im Prinzip aus einer ge- 
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wohnlichen ZShleinrichtung, zum Beispiel einem 
Mikrocomput r, der die Signaleingaben programm- 
gemafi verarbeitet. Das Ausgangssignal am Aus- 
gang c des Komparators 7 ist mit (U A ) bezeichnet. 

Der Gleichanteil (U G ) wird zweckmaBigerweise s 
durch die WiderstSnde 8,9 und den im Normalbe- 
trieb dazugehdrigen Innen widerstand des Sensors 
1 so gewahlt, daB eine genaue und betriebssichere 
Erfassung des TastverhSltnisses gewShrleistet ist. 

Der Sensor 1 ist nicht an eine bestimmte MeB- 10 
methode gebunden, sondern kann verschieden 
physikalische MeBprinzipien zur Anwendung brin- 
gen, die beispielsweise eine induktive, kapazitive 
oder optische Kopplung zwischen Sensor und be- 
wegtem Teil beinhalten. 15 

In den Figuren 2a. und 2b. sind zwei Moglich- 
keiten einer Sensoranordnung in Verbindung mit 
einem signalerzeugenden, bewegten Teil 2 darge- 
stellt. Das signalerzeugende, bewegte Teil 2 ist im 
einfachsten Falle ein gerades Band, auf dem ge- 20 
wisse signalerzeugende Elemente 10 angebracht 
sind. Diese signalerzeugenden Elemente 10 kon- 
nen fOr den induktiven und kapazitiven Fall mecha- 
nische ErhShungen eines bestimmten Werkstoffes 
sein und fUr den Fall einer optischen MeBmethode 25 
Schwarzungen auf hellem Hintergrund, die von ei- 
ner Lichtquelle, die hier nicht dargesteilt ist, be- 
leuchtet werden, und deren Reflektion mittels eines 
geeigneten Sensors aufgenommen werden. 

In jedem Falle gibt der Sensor 1 ein elektri- 30 
sches Signal heraus, dessen Frequenz der Folge 
der signalgebenden Elemente 10 direkt proportio- 
nal ist. Dabei ist die Amplitude des Sensorsignals 
entscheidend von der Geschwindigkeit, mit der das 
bewegte Teil 2 am Sensor 1 vorbeigeftihrt wird, 35 
abhangig und auBerdem abhangig vom Abstand 
(S) zwischen dem Sensor 1 und dem bewegten 
Teil 2. 

Selbstverstandlich kann dieses Prinzip auch fOr 
rotierende Wellen Oder gezahnte Rader verwendet 40 
werden, so daB durch einfaches Zahlen der Impul- 
se pro Zeiteinheit auf die Geschwindigkeit eines 
Fahrzeugs geschlossen werden kann. 

In den Figuren 3a und 3b sind Spannungs- 
Zeitdiagramme gezeigt, die den Zusammenhang 45 
zwischen den Eingangssignalen bzw. den Sensor- 
Sigalen (U E ) wiedergeben. In der Fig. 3a ist auf der 
Abszisse in beiden Darstellungen die Zeit (t) aufge- 
tragen. Auf der Ordinate ist im oberen Falle eine 
Spannung (U) aufgetragen, wMhrend im unteren 50 
Diagramm die Spannung (U A ) des Ausgangssignals 
am Komparator 7 aufgetragen ist. Mit U E ist das 
periodische Signal des Sensors 1 bezeichnet und 
zeigt im vorliegenden Fall einen sinusformigen Ver- 
lauf. Die Amplitude bzw. die GroBe des Sensor- 55 
Signals hangt einerseits von der Geschwindkeit 
mit der das bewegte Teil 2 am Sensor 1 vorbei 
gefUhrt wird und entscheidend auch vom Abstand 



(S) des Sensors 1 vom bewegten Teil 2 ab. FOr 
den Fall eines klein n Luftspalts (S) wurde die 
Amplitude mit U E1 bezeichn t. Diesem Wechselsi- 
gnal (U E ) wird eine Gleichspannung (U G ) Uberlagert, 
die die ansteigende und abfaliende Flanke des 
Wechselsignals (U E ) an einer bestimmten Stelle 
(A.B) schneidet. Die Distanz (di), die das Tastver- 
haltnis angibt, ist ein MaB fUr die Grdfie des Luft- 
spalts (S) bzw. des Abstandes zwischen dem Sen- 
sor 1 und dem bewegten Teil 2. D.h. mit anderen 
Worten, wenn bei gleichbleibender Frequenz des 
bewegten Tells 2 der Abstand (S) variiert, variiert 
auch die Amplitude des Sensor-Signals (U E ). 

Daraus ergibt sich, daB infolge kleinerwerden- 
den Neigungswinkels der Flanken des Wechselsi- 
gnals das Tastverhaltnis kleiner wird bzw. die Dist- 
anz zwischen den Punkten A und B kleiner wird. 
Infolgedessen wird auch die Breite der Rechtecksi- 
gnale am Ausgang des Komparators 7 verSndert 
und zwar umgekehrt proportional zur GrdBe des 
Luftspalts (S). D.h., je kleiner der Luftspalt, desto 
breiter das Rechtecksignal am Ausgang des Kom- 
parators 7. Diese Tatsache wird in der Fig. 3d in 
den beiden graphischen Darstellungen noch einmal 
Rechnung getragen, da hier ersichtlich, daB die 
Amplitude (U^) fur einen groBen Luftspalt (S) klei- 
ner ist als fUr den Fall eines groBen Luftspalts. 
Dadurch wird auch aus oben erwahnten GrOnden 
das TastverhSltnis bzw. die Distanz (d2> kleiner. 

Kurzfassung: 

Mit der vorliegenden Erfindung wird ein Verfah- 
ren bzw. eine Vorrichtung mit einer Schaltungsan- 
ordnung vorgestellt, die es ermoglichen, den Luft- 
spalt (S) zwischen einem Sensor (1) und einem 
bewegten Teil (2) mit Hilfe eines einfachen Schal- 
tungsaufbaus zu erfassen. Das Verfahren und die 
Schaltungsanordnung eroffnen dem Anwender die 
Mogiichkeit, die VergroBerung bzw. Verkleinerung 
eines Luftspaltes (S) zu erkennen, bevor die Infor- 
mation abreiBt, was in sicherheitsrelevanten Syste- 
men, wie beispielsweise einem AB-Systems, von 
entscheidender Bedeutung sein kann. DarUber hin- 
aus ist es mit der erfindungsgemafien Schaltungs- 
anordnung mdglich, die Frequenz des bewegten 
Teiles (2) aufzunehmen und einen eventuellen 
KurzschluB im Sensor (1) festzustellen. 
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8 Widerstand 

9 Widerstand 

10 signaferzeugendes Element 

1 1 hochohimger Widerstand 

12 Auswertelektronik 5 

atentansprUche 

Verfahren zum Kontrollieren eines ortsfesten 
Sensors (1), der sich in einem bestimmten w 
Abstand (S) zu einem beweglichen Teil (2) 
befindet und ein periodisches Signal abgibt, 
das der Bewegung des beweglichen Teils (2) 
und dem Abstand (S) proportional ist, dadurch 
gekennzeichnet, daB der vom Sensor (1) er- is 
zeugten Wechselspannung (U E ) eine Gleich- 
spanriung (U G ) Qberlagert wird, deren Distanz 
(d) zwischen den Schnittpunkten (A f B) in der 
ansteigenden und abfallenden Flanke der 
Wechselspannung (U E ) und der Gleichspan- 20 



9. Verfahren nach Anspruch 1 , dadurch gekenn- 
zeichnet, daB bei KurzschluB des Sensors (1) 
die Uberlagert Gleichspannung (U E ) zu Null 
wird und der nicht invertierende Eingang des 
Komparators (7) durch den hochohmigen Wi- 
derstand (11) Uber den invertierenden Eingang 
des Komparators (7) angehoben wird, und der 
Komparatorausgang einen logischen Eins-Pe- 
gel annimmt. 

10. Verfahren nach einem der vorangegangenen 
AnsprGche, dadurch gekennzeichnet, daB die 
Signale Komparators (7) mittels einer 
nachgeschaiteten Auswertelektronik (12), die 
einen Mikroprozessor beinhaltet, ausgewertet 
werden. 

11- Verfahren nach Anspruch 1 und 10, dadurch 
gekennzeichnet, daB mit den Signalen am Aus- 
gang des Komparators (7) die Frequenz des 
bewegten Teils (2) bestimmt wird. 



1. 



nung (U a ) ein MaB fur den Abstand (S) bei 
bekannter Frequenz ist. 

2. Verfahren nach Anspruch 1, dadurch gekenn- 
zeichnet, daB der Sensor (1) nach einer induk- 25 
tiven Methode arbeitet. 

3. Verfahren nach Anspruch 1, dadurch gekenn- 
zeichnet, daB der Sensor (1) nach einer opti- 
schen Methode arbeitet. 30 

4. Verfahren nach Anspruch 1, dadurch gekenn- 
zeichnet, daB der Sensor (1) nach einer kapazi- 
tiven Methode arbeitet. 

35 

5. Verfahren nach einem der vorangegangenen 
AnsprGche, dadurch gekennzeichnet, daB das 
Ausgangssignal des Sensors (1) periodisch 
verlauft. 

40 

6. Verfahren nach Anspruch 1 , dadurch gekenn- 
zeichnet, daB die GroBe der Gberlagerten 
Gleichspannung (U G ) derart gewahlt wird, daB 
auch bei groBeren Abstanden (S) die Distanz 

(d) zwischen den Schnittpunkten (A,B) genau 45 
bestimmt werden kann. 

7. Verfahren nach Anspruch 1 und 6, dadurch 
gekennzeichnet, daB die GroBe des Sensorsi- 
gnals (U E ) mindestens die der Oberlagerten 50 
Gleichspannung (U G ) ist. 

8. Verfahren nach Anspruch 1, dadurch gekenn- 
zeichnet, daB bei Stillstand des beweglichen 
Teils der Komparatorausgang einen definierten 55 
Pegel (logisch "Null") annimmt 



12. Verfahren nach Anspruch 9 und 10, dadurch 
gekennzeichnet, daB mit Hilfe der Auswertelek- 
tronik (12) ein KurzschluB im Sensor (1) erfafit 
wird. 

13. Verfahren nach einem der vorangegangenen 
AnsprGche, dadurch gekennzeichnet, daB die 
Ausgangssignale am Komparator (7) Rechteck- 
signale sind. 

14. Vorrichtung und Schaltungsanordnung zum 
Kontrollieren eines ortsfesten Sensors (1) der 
sich in einem bestimmten Abstand (S) zu ei- 
nem beweglichen Teil (2) befindet, wobei das 
vom Sensor (1) abgegebene Signal (U E ) pro- 
portional der Bewegung des beweglichen Teils 
(2) und dem Abstand (S) ist, dadurch gekenn- 
zeichnet, daB das Signal einem TiefpaBfilter 
(4,5,6) und einem nachgeschaiteten Kompara- 
tor (7) zugefUhrt wird, und aufgrund eines 
Spannungsteiles (8,9) und des Sensorswider- 
standes ein Gleichanteil (U E ) gebildet wird, der 
dem Sensor-Signal (U E ) Oberlagert ist. 

15. Vorrichtung nach Anspruch 14, dadurch ge- 
kennzeichnet, daB der Sensor (1) ein induktiver 
Geber ist. 

16. Vorrichtung nach Anspruch 14, dadurch ge- 
kennzeichnet, daB der Sensor (1) ein optischer 
Geber ist. 

17. Vorrichtung nach Anspruch 14, dadurch ge- 
kennzeichnet, daB der Sensor (1) ein kapaziti- 
ver Geber ist. 
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1a Vorrichtung nach einem der vorangegangenen 
AnsprOche, dadurch gekennzeichnet, daB der 
bewegliche Teil (2) ein bandahnliches Gebilde 
darstellt. 

19. Vorrichtung nach eiriem der vorangegangenen 
AnsprOche, dadurch gekennzeichnet, da8 der 
bewegliche Teil (2) ein Rad mit Erhohungen 
und Vertiefungen auf der UmfangsflMche ist. 

20- Vorrichtung nach Anspruch 1 9 und 20, dadurch 
gekennzeichnet, daB die signalerzeugenden, 
periodisch angeordneten Elemente (10) auf 
dem beweglichen Teil (2) beliebige Formen 
annehmen. 

21. Vorrichtung nach Anspruch 19 und 20, dadurch 
gekennzeichnet, daB die signalerzeugenden, 
periodisch angeordneten Elemente (10) auf 
dem beweglichen Teil (2) unterschiedliche 20 
Strichmuster darstellen. 

22. Vorrichtung nach Anspruch 14, dadurch ge- 
kennzeichnet, daB der nicht invertierende Ein- 
gang des Komparators (7) Gber einen hochoh- 25 
migen Widerstand (11) an einer Gleichspan- 
nung liegt 

23. Vorrichtung nach einem der vorangegangenen 
AnsprOche, dadurch gekennzeichnet, daB die 30 
Auswertelektronik (12) einen Mikroprozessor 
beinhaltet. 
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